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BAB V Kesimpulan dan Saran 
5.1   Kesimpulan 
 Berdasarkan penelitian yang telah dilakukan, maka diperoleh kesimpulan 
sebagai berikut: 
1. Sistem telah berhasil mendeteksi pergerakan mata dengan cara mengenali pola 
sinyal EOG pada proses ekstraksi fitur menggunakan fitur sinyal yang 
signitifikan yaitu polaritas sinyal, luas sinyal dan puncak sinyal. 
2. Sistem BPNN telah mampu memprediksi dan mengklasifikasikan arah dan jarak 
pergerakan mata menjadi 5 kelas gerakan dengan rata-rata tingkat akurasi 
sebesar 97%. 
3. Berdasarkan hasil pengujian pada setiap pergerakan mata, dapat disimpulkan 
bahwa pergerakan mata vertikal (ke atas dan ke bawah) lebih stabil daripada 
pergerakan mata horizontal (ke kanan dan ke kiri).  
4. Berdasarkan perhitungan nilai standar deviasi, maka pengambilan data EOG 
oleh 7 orang responden pada titik acuan telah memberi gambaran bahwa sinyal 
EOG merupakan biosignal yang memiliki pola sinyal yang pasti dan konsisten. 
5. Pengujian perangkat kursi roda oleh responden memberikan hasil bahwa sistem 
HMI berbasis EOG untuk mengontrol kursi roda layak digunakan dan 
diaplikasikan kepada penyandang disabilitas, namun masih diperlukan 
perbaikan dari segi kenyamanan. 
5.2   Saran 
Penelitian ini masih memiliki kekurangan, oleh karena itu ada beberapa saran 
yang diperlukan agar kedepannya penelitian ini dapat dikembangkan dan menjadi 
referensi bagi penelitian selanjutnya yaitu:  
1. Secara teknis, sinyal EOG adalah sinyal yang sangat sensitif, oleh karena itu 
diperlukan perangkat yang baik ketika merekam dan mengolah sinyal EOG, 
seperti spesifikasi komputer yang mumpuni, jumper dan rangkaian EOG yang 
andal dan kondisi atau kelayakan elektroda yang digunakan. 
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2. Pengujian yang telah dilakukan kepada responden memberikan gambaran 
bahwa alat masih kurang nyaman digunakan, oleh karena itu masih diperlukan 
perbaikan agar alat dapat diaplikasikan langsung kepada penyandang 
disabilitas. 
3. Diperlukan metode lebih lanjut dalam mempelajari pergerakan mata berkedip. 
4. Sebaiknya tidak menggunakan pergerakan mata pada titik acuan terjauh, seperti 
titik 1-2 dan titik 6-7, karena sinyal EOG yang dihasilkan pada titik tersebut 
sangat kecil. Selain itu, pergerakan mata pada titik acuan tersebut tidak efektif 
karena membuat mata tidak nyaman. 
5. Untuk perkembangan penelitian selanjutnya, gunakan pergerakan mata yang 
lebih bervariatif seperti pergerakan mata diagonal untuk mendapatkan lebih 
banyak kelas atau variasi gerakan. 
6. Untuk perkembangan penelitian selanjutnya, gunakan kombinasi dari beberapa 
jenis biosignal seperti EEG atau EMG untuk mendapat sistem kontrol alternatif 
kursi roda yang lebih baik.  
 
 
 
